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Abstract 

The invention concerns an artificial joint, in particular an endoprosthesis for replacing natural joints, 
comprising at least two artificial joint parts with curved articulation faces, a curved contact line being formed 
on each of the articulation faces. The curved contact line (L1) of one of the articulation faces is part of an 
elliptical section contour of a first cylinder (1) or cone having the cylinder radius (R1 ) or the cone angle 
(alphal ). The other contact line (L2) takes the form of a counter track of a second cylinder (2) or second 
cone having the cylinder radius (R2) or the cone angle (alpha2) and rolling and/or sliding on the first cylinder 
(1) or first cone. The articulation faces comprise control faces (F1, F2) formed from a plurality of straight 
contact lines (B). On one side, these control faces (F1 , F2) adjoin the contact lines (L1 , L2) opposite one 
another, and each of the contact lines is the connection line between an instantaneous contact point (K) of 
the contact lines (L1 , L2) and an instantaneous common point (Q) or the instantaneous pole of the 
respective movement systems in a reference plane (X, Y) or a reference sphere in the moved/unmoved 
system 
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Die f olgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

@ Kiinstliches Gelenk, insbesondere Endoprothese zum Ersatz naturlicher Geienke 

@ Kiinstliches Gelenk, insbesondere Endoprothese zum 
Ersatz naturlicher Geienke, bestehend aus mindestens 
zwei kunstlichen Gelenkteilen mit gekrummten Artikulati- 
onsflachen, wobei auf jeder der Artikulationsflachen eine 
gekrummte Kontaktlinie ausgebildet ist. Die gekrummte 
Kontaktlinie (L1) einer der Artikulationsflachen ist Teil ei- 
ner elliptischen Schnittkontur eines ersten Zylinders (1) 
oder Kegels mit dem Zyllnderradius (R1) bzw, dem Kegel- 
winkel (a1>- Die andere Kontaktlinie (L2) ergibt sich als 
Gegenspur eines zweiten auf dem ersten Zylinder (1) bzw. 
ersten Kegel abrollenden und/oder gleitenden zweiten 
Zylinders (2) bzw. zweiten Kegels mit dem Zylinderradius 
(R2) b2w. mit dem Kegelwinkel (a2). Die Artikulationsfla- 
chen weisen aus einer Vielzahl von geraden Beruhrungs- 
linien (B) gebildete Regelflachen {F1, F2) auf. Diese Regel 
flachen (F1, F2) schliefSen sich einseitig an die Kontaktfini- 
m en (L1, L2) einander gegenuberliegend an und die Beruh- 
rungslinien sind jeweils die Verbindungslinie zwischen ei~ 
I nem momentanen Kontaktpunkt (K) der Kontaktlinien (LI, 
L2) und einem momentan gemeinsamen Punkt (Q) bzw. 
dem Momentanpol der jeweiligen Bewegungssysteme in 
einer Referenzebene (X, Y) bzw. einer Referenzkugel im 
bewegten/unbewegten System. 
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Bcschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein kunstliches Ge- 
lenk, insbesondere eine Endoprothese zum Ersatz natiirli- 
cher Gelenke, bestehend aus mindestens zwei kiinstlichen 
Gelenkteilen mit jeweils gekriimmten Artikulationsflachen, 
auf dencn die Gelenkteile relativ zueinander artikulieren. 

Ein derartiges kiinstliches Gelenk ist aus der deutschen 
Paten tanrneldung P 42 02 717.9 bekannt. Hierbei besitzen 
die Gelcnkflachen in zueinander senkrechten Ebenen, und 
zwar einer Langsebene und einer Querebene, unterschiedli- 
che kreisformige Schnittkonturen, wobei die Krummungs- 
verhaltnisse der Arukulationsflachen in jeder der Ebenen 
konvexkonvex, konvex-konkav oder konkav-konkav sind, 
und die Gelenkgcometric der Artikulationsflachen zueinan- 
der in jeder der beiden Ebenen durch eine Gelenkkette mit 
zwei Gelenkachsen, eine sog. dimere Gelenkkette, bestimmt 
ist, die durch die Kriimmungszentren der Artikulationsfla : 
chen der jeweils zugehorigen Schniltkonturen verlaufen. Da 
die Artikulationsflachen dieses kiinstlichen Gelenks kon- 
vex-konkav, konkav-konkav bzw. konvex-konvcx ausgebil- 
det sind, entstehen im wesenllichen punktfonnige Kraft- 
ubertragungsbereiche, so daB erhohte Flachenpressungen 
auf den Artikulationsflachen entstehen konncn, die zu einem 
Materialabrieb fuhren. Hierdurch kann die Lebensdauer die- 
ser kiinstlichen Gelenke verkiirzt sein. Urn eine Verbesse- 
rung der Kraftubertragung zwischen den Artikulationsfla- 
chen der Gelenkteile zu erreichen, ist bei dem bekannten 
Gelenk vorgeschlagen, zwischen den einzelnen Gelenktei- 
len jeweils einen Druckvcrtcilungskprper anzuordnen, nut 
dem eine bessere und gleichmaBigere Kraftverteilung er- 
rcicht wird. Durch diesen Druckvertcilungskorper erhoht 
sich jedoch die Anzahl der erforderlichen Gelenkteile des 
kiinstlichen Gelenks. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, 
ein kiinstliches Gelenk zu schaffen, bei dem punktuelle 
Kraftubertragungsbereiche vermieden werdcn und bei dem 
der Einbau von Druckverteilungskorpern nicht erforderlich 
ist, und das gleichzeitig eine optimale Anpassung an die Ge- 
gebenheiten des menschlichen Korpers im Einsatz als Endo- 
prothese insbesondere fur ein natiirliches menschliches Ge- 
lenk ermdglicht. 

ErfindungsgemaB wird dies mit einem kiinstlichen Ge- 
lenk der eingangs beschriebenen Art erreicht, wobei auf je- 
der der Artikulationsflachen eine gekriimmte Kontaktlinie 
ausgebildet ist und die gekriimmte Kontaktlinie einer der 
Artikulationsflachen Teil einer elliptischen Schnittkontur ei- 
nes ersten Zylinders bzw. eines Kegels mit dem Zylinderra- 
dius Rl bzw. dem Kegelwinkel al ist und die andere Kon- 
taktlinie sich als Gegenspur eines zwei ten, auf dem ersten 
Zylinder bzw. dem ersten Kegel abrollenden und/oder glei- 
tenden zweiten Zylinders bzw. zwei ten Kegels mit dem Zy- 
linderradius R2 bzw. mit dem Kegelwinkel 0t2 ergibt, sowie 
die Artikulationsflachen aus einer Vielzahl gerader Beruh- 
rungslinien gebildete Regelflachen aufweisen, und sich 
diese Regelflachen einseitig an die Kontaktlinien einander 
gegeniiberliegend anschlieBen, und die Beriihrungslinien je- 
weils die Verbindungslinien zwischen einem momentanen 
Kontaktpunkt der Kontaktlinien und einem momentanen 
Bezugspunkt der jeweiligen Bewegungssysteme in einer 
Referenzebene bzw. auf einer Referenzkugel im bewegten/ 
unbewegten System sind. Vorteilhafterweise wird erfin- 
dungsgemaB als Bezugspunkt ein fester oder bewegter 
Punkt des bewegten oder unbewegten Systems gewahlt, wo^ 
bei davon ausgegangen wird, daB einer der Zylinder bzw. 
Kegel unbewegt ist. und der andere Zylinder bzw. Kegel auf 
diesem unbewegten Zylindcr/Kegel abrollt und/oder gleitet. 

Die FesLlegung auf eine zwangslaufige Bewegung und die 



Auswahl des momentanen Drehpols als Bezugspunkt be- 
wirkt, da die Polkurven aufeinander abrollen, ohnc zu glei- 
ten, daB sich diese Eigenschaft auf entsprechende Ab- 
schnitte der Regelflachen ubertragt. Wird statt des momen- 

5 tanen Drehpols ein anderer momentan gemeinsamer Punkt 
von der Referenzebene bzw. Referenzkugel im bewegten 
bzw. unbewegten System verwendet, kann hierdurch der 
Anteil von Rollen zu Gleiten variiert werden. 

ErfindungsgemaB ist weiterhin vorgesehen, daB der erste 

10 und der zweite Zylinder bzw. der erste und der zwcite Kegel 
derart zueinander angeordnet sind, daB sie eine gestreckte 
dimere Gelenkkette bzw. eine iiberschlagene dimere Ge- 
lenkkette bilden. Fur Zylinder gilt bei einer gestreckten di- 
meren Kette die Beziehung R = R2 + Rl bzw. bei einer iiber- 

15 schlagencn dimeren Gelenkkette die Beziehung R = R2 - 
Rl, wobei R der Radius der Gelenkachsenbahn und Rl der 
Radius des ersten Zylinders und R2 der Radius des zweiten 
Zylinders ist. Im Falle der Kegel gilt analog zu den Zylin- 
dern a = a2 + al und a = a2 -al , wobei a jeweils der Win- 

20 kel zwischen den Achsen der sich beruhrenden Kegelpaare 
ist. 

Da erfindungsgeniaB die Zylinder bzw. Kegel aufeinander 
bzw. ineinander abrollen oder gleiten und der Abstand der 
Zylinderachsen bzw. der Winkel zwischen den Kegelachsen 

25 immer konstant bleibt, ergibt sich eine ebene oder sphari- 
sche dimere Kette. Die an sich dreiparametrige mdgliche 
ebene oder spharische Bewegung wird so auf zwei Frei- 
heitsgrade eingeschrankt. Die entsprechenden Radien der 
Zylinder bzw. Winkel der Kegel sind vorzugsweise den ana- 

30 tomischen Vcrhaltnissen des menschlichen Kniegelenks an- 
gepaBt, konnen auch entsprechend der verwandten Materiar 
lien und dcrcn Eigenschaftcn variiert sein. 

Das erfindungsgemaBe kiinstliche Gelenk zeichnet sich 
dadurch aus, daB in jedem Beriihrungspunkt der Artikulati- 

35 onsflachen ein linienformiger Kraftiibertragungsbereich 
ausgebildet ist. 

Weiterhin kann es erfindungsgemafi vorteilhaft sein, 
wenn neben dem Bereich der direkten Kraftubertragung im 
Bereich der Regelflachen ein Bereich ohne Beriihrungskon- 

40 takt ausgebildet ist, so daB die umgebenden Gewebe in der 
Funktion nur minimal traumatisiert werden. Erfindungsge- 
maB 1st es deshalb zweckmaBig, wenn auf der den Regelfla- 
chen gcgenuberliegenden Seite der Kontaktlinien die Beriih- 
rungslinien derart bogenformig in Bogenlinien verlangert 

45 sind, daB Wulste ausgebildet werden. Die Bogenlinien wer- 
den dadurch bestimmt, daB im momentanen Beriihrungs- 
punkt der Kontaktlinien eine Ebene im bewegten oder unbe- 
wegten System errichtet wird, welche aufgespannt wird, von 
der jeweiligen Beruhrungslinie der Regelflachen und der ge- 

50 meinsamcn Senkrechten der Beriihrungslinien auf cine Tan- 
gente an eine der Kontaktlinien im jeweiligen Kontakt- 
punkt. Die Wulste sind derart ausgebildet, daB der auBere 
Teil der Artikulationsflachen der Wulste sich nicht beruriren. 
Diese auBcren Teile der Wulste bilden den Bereich der indi- 

55 rekten Kraftubertragung der gekriimmten Artikulationsfla- 
chen. 

Die Bogenlinien sind erfindungsgemaB ohne Knick an die 
jeweiligen Beruhrungslinien der Regelflache angesetzt und 
ihre Normalen stimmen im Kontaktpunkt uberein. In dem 

60 die Bogenlinien vorteilhafterweise in Abschnitten kreisbo- 
genformig ausgestaltet sind, kann erreicht werden - indent 
in den auBeren Abschnitten verschieden groBe Radien ge- 
wahlt werden - daB wahrend der Bewegung der Artikulati- 
onsflachen immer ein freicr Raum zwischen den artikulie- 

65 renden Wulslen verbleibt. 

Vorzugsweise wird das erfindungsgemaBe Gelenk derart 
bei einem Viergelenk als Endoprothese fur das menschliche 
Knie eingesetzt, daB das mediate Gelenkkoiripartnient die 
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fibers chlagendc dimerc Kette bildet und das laterale Gelenk- 
kompartment die gestreckte dimerc Kette, wodurch ein 
zwangslaufiges Viergelenk sich ausbildet. 

Anhand der in den bciliegenden Zei chnungen dargestcll- 
ten Ausfuhrungsbeispiele wird die Erfindung naher erlau- 
tert, 

Fig. 1 bis 11 zeigen die Konstruktion erfindungsgemaBer 
Gelenke. 

GemaB der vorliegenden Erfindung soli ein bestimmter 
cbener oder auch spharischcr Zwanglauf des Gelenks er- 
reicht werden. Dies erfolgt dadurch, daB ein ebenes oder 
spharisches Getriebe vorgegeben wird. In diesem Getriebe 
werden in einem ersten Schritt die Rotation saeh sen durch 
um dicse Achsen angeordnete Zylinder, die sich gegenein- 
ander kontakticren, oder aber spharischc Kegel ersetzt, wo- 
bei diese Zylinder bzw. Kegel aufeinander abrollen urid/oder 
gleiten. Die entsprechenden Radien der Zylinder bzw. die 
Kegelwinkel der Kegel sind den anatomise hen Gegebenhei- 
ten des zu ersetzenden nattirlichen Gelenks, insbesondere 
des menschlichen Kniegelenks angepaBt. 

In Fig. 1 sind zwei aufeinander abrollcnde und gleitende 
Zylinder 1, 2 nut den Mittelpunkten Ml und M2 und den 
Radien Rl und R2 und den Drehachsen dl und d2 darge- 
stellt. Das dort gezeigte Zylinderpaar ist als cbene gestreckte 
dimere Kette angeordnet, so daB der Zylinder 2 am Zylinder 
1 abrollt bzw. gleitet. Es gilt R = R2 + Rl, wobei R der Ra- 
dius der Gelenkachsenbahn, der auch die Lange der dimeren 
Gelenkkette ist. Fig. la zeigt eine Darstellung von zwei auf- 
einander abrollenden Kegeln 1, 2 mit den zugehorigen Ke- 
gelwinkeln al, a2, wobei a = a2 + al gilt. 

In Fig. 2 ist eine Zylinderanprdnung aus den Zylindem 1 
unci 2, den Mittelpunkten Ml und M2, den Radien Rl und 
R2 sowie den Zylinderachsen Dl und D2 gezeigt, wobei 
d|ese Zylinder in Form einer uberschlagenen dimeren Kette 
angeordnet sind. Hierbei gilt R - R2 - Rl, wobei R wieder 
der Radius der Gelenkachsenbahn und somit die Lange der 
dimeren Kette ist. Fig. 2a zeigt cine Darstellung von zwei 
ineinander abrollenden Kegeln 1, 2 mit den zugehorigen Ke- 
gelwinkeln al, 0(2, wobei a == Ct2 - al ist. 

Wie in Fig. 2 dargestellt, wird beispielsweise bei dieser 
Anordnung der Zylinder 1 als unbewegtes Teil gewahlt, wo- 
bei auf dem Zylinder 1 eine Kontaktlinie LI durch schrages 
Anschneiden des Zylinders 1 gewahlt wird, die somit eine 
elliptische Form besitzt. Der Zylinder 2 ist als bewegtes Teil 
gewahlt und rollt und/pder gleitet nunmehr auf dem Zylin- 
der 1 ab, wobei sich auf der Zylinderflache entsprechend der 
Roll- und Gleitbewegung des Zylinders 2 eine Gegenkurve 
als Kontaktlinie L2 ausbildet. Diese Kontaktlinie L2 hat 
eine abschnittsweise bogenformige Form. Die beiden Kon- 
taktlinicn LI und L2 besitzen demnach momcntan immer ei- 
nen gemeinsamen Beruhrungspunkt K. Der Zylinder 1 kann 
erfindungsgemaB beispielsweise bei der Ausbildung eines 
kunsllichen Gelenks fur das erfindungsgernafle Knie dem fe- 
muralen Gelenkteil zugeordnet sein und der Zylinder 2 dem 
tihialen Gelenkteil. 

In Fig. 3 ist gezeigt, wie bei der Gelenkanordnung gemaB 
Fig. 2 nunmehr aufgrund der auf den Zylindern 1 und 2 aus- 
gebildeten Kontaktlinien L 1 und L2 linienformigen Kontakt 
bedingende Beruhrungslinien B zur Erzeugung von Regel- 
flachen gemaB der Erfindung hergestellt werden. Hierzu 
wird vorteilhafterweise ein Basispunkt Q im bewegten Sy- 
stem bestimmt, der in einem zurn Gelenkinneren verschobe- 
nen, frei zu wahlenden Bezugsebene (Sagittalebene) derar- 
tig gewahlt ist, daB die Vcrbindungslinic B zum momenta- 
nen Kontaktpunkt K der Kontakllinien LI und L2 vorteil- 
hafterweise einen Winkel p (35° < (3 < 70°) zur z^Achse hat. 
Diese Bezugsebene liegt parallel zur Funktionsebene, die 
hier durch die Koordinalenebene x und y angegeben ist. Die 
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Gesamtheit der Beruhrungslinien B gibt im ruhenden Sy- 
stem eine Regelflache Fl mit zwischen Kontaktlinie L 1 und 
Bahn 5 des Basispunktes Q verlaufenden Geraden (siehe 
Bild 4). Im bewegten System cntsteht cine Regelflache F2 

5 zwischen Kontaktlinie F2 und dem in diesem System ortsfe- 
sten Basispunkt Q (siehe Bild 5). In jedem Bewegungszu^ 
stand beruhren sich demnach beide Regelflachen Fl und F2 
konstruktionsgernaB jeweils linienformig. Fiir die Gelenk- 
ffachen wird jeweils ein Teil der Regelflachen Fl und F2 

10 ausgewahlt, der an LI bzw. L2 anschlieBt und bis maximal 
3 cm, gemessen auf der Kontaktlinie zur Mitte hin, sich er- 
streckt. Diese durch die Beruhrungslinien B gebildeten Teile 
der Regelflachen Fl und F2 gehoren zum Bereich der direk- 
ten Kraftiibertragung. 

t5 Weitcrhin ist erfindungsgemaB vorgeschen, daB auf der 
den Regelflachen Fl, F2 gegeniiberliegenden Seite der Kon- 
taktlinien LI, L2 artikulierende Teilflachen mit indirekter 
Kraftubertragung erzeugt werden. Die hierfiir erforderfiche 
erfindungsgeinaBe Konstruktion wird anhand von Fig. 6 er- 

20 lautert. Im momentanen Beruhrungspunkt K der Kontaktli- 
nien LI, L2 wird als Hilfskonstruktion eine momentanc 
Ebene im bewegten und im unbewegten System errichtet, 
welche aufgespannt wird von derBeriihrungsfinie B der Re- 
gelflachen Fl, F2 und einer gemeinsamen Scnkrcchten 7 der 

25 Beriihrungslinie B und einer Tangente t an die Kontaktlinie 
LI und/oder L2. In diese Ebene werden an die Beriihrungs- 
linie B der Regelflachen Fl, F2 ohne Knick bogenformige 
Kurven, Bogenlinien SI, S2, die iiber die gesamte Bewe- 
gung vorteilhafterweise gleichbleiben, angesetzt. Hierdurch 

30 entstehen - wie in Fig. 7 dargestellt - im bewegten System, 
und - wie in Fig. 8 dargestellt - im unbewegten System 
wulstformigc Flachen 9, 10, die ohne Knick an die jcweili- 
gen Regelflachen Fl , F2 angesetzt sind und deren Normalen 
im Kontaktpunkt ubereinstimmen. Die bogenformigen Kur- 

35 ven S sind so beschafien, daB wahrend der Bewegung im- 
mer ein freier Raum zwischen den artikulierenden, aus ih- 
nen gebildeten Wulstflachen 9, 10 verb lei bt. Dies kann bei 
kreisfonnigen Bogenlinien SI, S2 dadurch erreicht werden, 
daB verschieden grofle Radien gewahlt werden. Es kann 

40 weiterhin vorteilhaft sein, SI und S2 fiber eine gewisse 
Strecke (bis max. 2 cm) mit gemeinsamen Radius auszustat- 
ten und erst dann ohne Knick verschieden groBe Radien an- 
zusetzen. Dadurch wird der Bereich der direkten Kraftiiber- 
tragung in den bogenformigen Bereich erweitert. Da die Re- 

45 gelflachen Fl und F2 und die wulstfonnigen Artikulations- 
flachen 10, 9 durch eine Bewegung einer Schnittkontur, be- 
stehend aus Geraden und Bogen, entstehen, lassen sich diese 
Flachen mittels einer CNC-Schleifmaschine fertigen. Basis- 
punkt Q kann auch im unbewegten System definiert sein. Es 

50 kann ferner vorteilhaft sein, Q abhangig von der Bewegung 
zu wahlen und insbesondere dafur den momentanen Dreh- 
pol P (Bild 6), der in einer frei wahlbaren Zwischenebene 
liegt, zu verwenden. Die Regelflache Fl liegt dann zwischen 
Kontaktlinie LI und der Rastpolbahn 4 und die Regelflache 

55 F2 liegt zwischen Kontaktlinie L2 und der Gangpolbahn 6. 
Rastpolbahn 4 und Gangpolbahn 6 ergeben sich als Schnitt- 
linien dieser freigewahlten Ebene mit der Gesamtheit der 
momentanen Drehachsen der Bewegung. Wird fur die Er- 
zeugung der Beruhrungslinien B der momentane Drehpol 

60 gewahlt, so wird auf den gebildeten Regelflachen Fl und F2 
das Gleiten minimiert, da die Pblkurven aufeinanderrollen. 
Wird slatt des momentanen Drehpols ein anderer momentan 
gemeinsamer Punkt in einer Refercnzcbene im bewegten/ 
unbewegten System vcrwendct, so kann der Antcil von RoL 

65 ten und Gleiten variiert werden. 

Fig. 9 zeigt die tjbertragung der Konfiguration des unbe- 
wegten Systems aus der Regelflache Fl mit angeschlpssener 
Wulstflache 10 gemaB Fig, 8 auf ein kfinstliches Gelenkteil 
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12, das die Artikulationsflache eines Gcicnkkopfes bilden 
kann. Hierbei ist zu erkennen, daB die Abmessungen der 
Flachen Fl und 10 den anatomischen Verhaltnissen ange- 
paBt werden. 

Vorteilhafterweise wird ein erfindungsgemaBes Gelenk 5 
als Endoprothese zum Ersatz des menschlichen Kniegelenks 
aus einer Parallelschaltung zweier erfindungsgemaBer Ge- 
lenkanordnungen gemaB Fig. 1 und 2 gebildet. Hierbei sind 
die Regel flachen jedes Gelenkkorperpaares derart zu einer 
Mittelebenc X-X angeordnet, daB sie auf der der Mittel- 10 
ebene X-X zugekehrten Seite liegen. Die tibialen Gelenk- 
korper und die femuralen Gelenkkdrper sind hierbei jeweils 
slarr imteinander verbunden. Hierdurch ergibt sich eine 
Zwangslaufeigenschaft, die durch das enlstandene Vierge- 
lenk bedingt ist. Der momentanc Drehpol ergibt sich im seit- 15 
Lichen Bild als Schnittpunkt der lateralen und der medialen 
Kette (bzw. deren Verlangerungen). Tnsgesamt entstehen in 
der festen Ebene die Rastpol- und in der bewegten Ebene die 
Gangpolbahn. In Fig. 10 und 11 sind fur ein Kniegelenk des 
rechten Knies in der Ansicht von hinten die nach dem erfin- 20 
dungsgemaBcn Konstruktionsverfahrcn erzeugten femura- 
len Artikulationsflachen und tibialen Artikulationsflachen 
des lateralen Gelenkkompartments 11 und des medialen Ge- 
lenkkompartments 12 dargestellt. In den Bcreichen der indi- 
rekten Kraf tubertragung, das sind die wulstformigen Artiku- 25 
lationsflachen 9, 10, sind die Radien derart gewahlt, daB ti- 
bial groBere Radien als femural vorhanden sind. Im lateralen 
Gelenkkompartment 11 ist eine Anordnung gemaB Fig. 2, 
namlich eine gestreckte dimere Gelenkkette ausgebildet und 
im medialen Gelenkkompartment 12 ist cine uberschlagene 30 
dimere Gelenkkette gemaB Fig. 1 vorhanden, 

Patentanspruche 

1. Kunstliches Gelenk, insbesondere Endoprothese 35 
zum Ersatz naturlicher Gelenke, bestehend aus minde^ 
stens zwei kunstlichen Gelenkteilen mit gekrummten 
Artikulationsflachen, wobei auf jeder der Artikulati- 
onsflachen eine gekriimmte Kontaktlinie ausgebildet 
ist, wobei die gekriimmte Kontaktlinie (LI) eine der 40 
Artikulationsflachen Teil einer eltiptischen Schnittkon- 
tur cincs crsten Zylinders (1) oder Kegels mit dem Zyr 
linderradius (Rl) bzw. dem Kegelwinkel (al) ist, und 
die andere Kontaktlinie (L2) sich als Gegenspur eines 
zweiten auf dem ersten Zylinder (1) bzw. ersten Kegel 45 
abrollenden und/oder gleitenden zweiten Zylinder (2) 
bzw. zweiten Kegels mit dem Zylinderradius (R2) bzw. 
mit dem Kegelwinkel (oc2) ergibt, sowie die Artikulati- 
onsflachen aus einer Vielzahl von geraden Beruhungs- 
linien (B) gcbildete Regelflachen (Fl, F2) aufweisen, 50 
und sich dicse Regelflachen (Fl, F2) einseitig an die 
Kontaktlinien (LI, L2) einander gegeniiberliegend an- 
schlieBen und die Beriihrungslinien (B) jeweils die 
Verbindungslinie zwischen einem momentanen Kon- 
taktpunkt (K) der Kontaktlinien (LI, L2) und einem 55 
momentan gemeinsamen Punkt Q bzw. dem Momen- 
tanpol (P) der jeweiligen Bewegungssysteme in einer 
Referenzebene (X, Y) bzw. einer Referenzkugel im be- 
wegten/unbewegten System sind. 

2. Kunstliches Gelenk nach Anspruch 1, dadurch ge- 60 
kennzeichnet, daB der erste und der zweite Zylinder (1, 

2) bzw. der erste und der zweite Kegel (1, 2) derart zu- 
einander angeordnet sind, daB sie eine gestreckte di- 
mere Gelenkkette bilden mit der Beziehung R = R2 + 
Rl bzw. eine uberschlagene dimere Gelenkkette mit 65 
der Beziehung R = R2- Rl, wobei R der Radius der 
Gelenkachsbahn der dimeren Gelenkkette und Rl der 
Radius des ersten Zylinders (1), wobei im Falle der 
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spharischen Anordnung ergeben sich fur das erste Ke- 
gelpaar a .= a2 + al und fur das zweite Kegelpaar a = 
a2 ^ al aufgrund der Kegelwinkel al/a2. 

3. Kunstliches Gelenk nach einem der Anspriiche 1 
oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB auf der den Re- 
gelflachen (Fl, F2) gegenuberliegenden Seite der Kon- 
taktlinien (LI, L2) die Beriihrungslinie (B) derart bo- 
genfonnig verliingert sind, daB Wiilste (9, 10) ausgebil- 
det werden, wobei die Bogenlinien dadurch bestimmt 
werden, daB im momentanen Beruhrungspunkt (K) der 
Kontaktlinien (LI, L2) eine Ebene im bewegten und 
unbewegten System errichtet wird, welche aufgespannt 
wird von der jeweiligen Beriihrungslinie (B) der Regel- 
flachen (Fl, F2) und der gemeinsamen Senkrechten (7) 
der Beriihrungslinie (B) und einer Tangcntc an die 
Kontaktlinien (LI, L2) im jeweiligen Kontaktpunkt 
(K), wobei die Wulste (9, 10) derart ausgebildet sind, 
daB die Artikulationsflachen der Wulste (9, 10) im au- 
Beren Teil keinen Beriihrungskontakt besitzen. 

4. Kunstliches Gelenk nach einem der Anspriiche 1 bis 
3, dadurch gckennzeichnet, daB die uberschlagene di- 
mere Kette ein mediales Gelenkkompartment (12) und 
die gestreckte dimere Kette ein laterales Gelenkkom- 
partment (11) eines kunstlichen Gelenkes fur das 
menschliche Knie bilden, wobei die femurseitigen Ge- 
lenkteile der jeweiligen Gelenkkompartmentc und die 
tibiaseitigen Gelenkteile starr miteinander verbunden 
sind. ' 1 
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